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Определение типов поверхности на основании её оптических парамет-
ров достаточно крупная задача, требующая как вычисления значительного 
набора оптических характеристик, так и соответствующей аппаратуры. Од-
нако, сфера применения систем распознавания поверхностей обширна, и не 
всегда позволяет использование громоздких анализирующих устройств. 
Например, в сфере бионического протезирования верхних конечностей, где 
требования к портативности и миниатюрности измерительных модулей 
критичны [1]. 
Внедрение информации о поверхности в систему обратной связи (ОС) 
протеза, позволяет улучшить точность исполнения захватов, а также 
предотвращать проскальзывание объектов манипуляции. Среди способов 
построения подобных ОС, можно выделить: анализ поверхности объектов с 
помощью датчиков силы, оптоволоконных, пьезоэлектрических или акусти-
ческих сенсоров [2].  
Авторами предлагается альтернативный метод организации модуля рас-
познавания поверхностей с помощью отраженного света, на основании  
информации от простой ИК-оптопары CYN70, и эллипсоидального 
рефлектора, вмонтированных в дистальную фалангу искусственного пальца 
протеза.  
Подобная конструкция электронно-оптической системы, обеспечивает 
дополнительную концентрацию рассеянных боковых лучей, на приёмнике 
ИК-излучения, повышая при этом количество входного потока отраженного 
от поверхности света и, как следствие, выходную точность распознавания и 
классификации поверхностей с помощью микроконтроллера и ин-
тегрированной искусственной нейронной сети. 
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